
道路錄影調閱推薦系統 
李建緯 黃泰源 張怡君* 

朝陽科技大學 朝陽科技大學 弘光科技大學 
資訊與通訊系助理教授 資訊工程系 資訊工程系助理教授 

lijw@cyut.edu.tw  changyc@sunrise.hk.edu.tw 
 

胡志敏 宋秉桓 陳鴻斌 
朝陽科技大學 朝陽科技大學 朝陽科技大學 
資訊與通訊系 資訊與通訊系 資訊與通訊系 

 
摘要 

 
攝影機已經廣泛地布建在道路上，眾多的

道路攝影形成攝影網路，可用來追蹤目標物的

行蹤。然而在數量龐大攝影機網路下，時常要

逐步的調閱大量的攝影機之錄影存檔，耗時又

耗力。因此我們實作道路錄影調閱推薦系統，

此系統能夠推薦最有可能發生事件的攝影機

之錄影，使調閱者不會漫無目標地調閱所有錄

影。此外我們將道路攝影機標記在 Google Map
進而建立視覺化管理與推薦，讓管理者可以使

用此系統輕鬆地進行目標物追蹤，並且掌握追

蹤目標物的行進路線。 

關鍵詞：Google Map、邏輯拓蹼、道路攝影機、

目標物追蹤。 
 

Abstract 
 

Cameras have been deployed widely on 
roads, so called roadside cameras. This great 
number of roadside cameras organizes a 
roadside cameras network, which can be used 
for target tracking. However, we must take 
great effort and time to manually track target 
from a great number of video archives 
generated by roadside cameras. Therefore, 
we implement a system to recommend video 
records which have high probability to find 
tracking target from video archives. Besides, 
we design a visual interface for management 
on Google map. 
Keywords: Google map, logic topology, 
road-side camera, target tracking. 
 
1. 簡介 

 
道路攝影機已廣泛的架設在各個城市、鄉

鎮的道路上了，隨著攝影機的演進，目前已從

當初的類比攝影機轉換為網路攝影機，解析度

提高了六倍之多，因此，網路攝影機在影像辨

識上有了更多運用，如車牌辨識、強光抑制、

低光源適應、車流量分析等智慧型運輸系統應

用，也可做為社會安全之用，例如：肇事車輛

追踨、可疑分子追踨等，這些都需要事後人工

調閱錄影存檔。如果只是幾台攝影機是很容易

進行錄影存檔調閱與追查，然而當攝影機數量

非常龐大，這時我們無法得知要從哪些攝影機

之錄影存檔調閱起，之後的下一個又是從哪開

始。目前道路上架設了許多攝影機但並沒有一

個較為完善與系統性的調閱機制，如欲透過攝

影機去追查想找的目標，一台一台依序調閱的

結果會耗時又耗力。 
為了有系統性的錄影存檔調閱進而有效

率地進行人工追踨，我們實作一道路錄影調閱

推薦系統，可以進行問題目標物的搜尋與路徑

追縱。透過此系統所推薦的攝影機畫面，可以

追蹤可疑車輛或人員，以及其肇事逃逸的逃跑

路線，協助警方到場攔截提高破案速率。 

我們首先要做的是在真實的道路環境之

中建立虛擬拓蹼，架構出攝影機與攝影機之間

的鄰近與道路關係，藉此來進行有效的攝影機

資訊統整，而推薦適當之調閱檔案。 

 由於我們所要建立的拓蹼是使用在道路

環境之上，並且視覺化的進行管理，所以必須

在電子地圖上根據其道路攝影機與路口的地

理資訊去正確的建立攝影機之間的邏輯拓蹼。

我們所使用之電子地圖為 Google 所開發的

Google Map，透過它可在地圖上標記點的功能，

我們可以用來標記道路攝影機的位置，並且將

這些標記點建立起攝影機邏輯拓蹼，這樣ㄧ來

當我們在追蹤車輛的過程中，搜尋到了某一台

攝影機有拍攝到該車輛時，將可快速的得知下

一個應該搜尋的鄰近攝影機為哪一部攝影機，

如此將可節省整體搜尋的時間。 



2. 相關背景 
 
電子地圖是指透過螢幕畫面觀看地圖資

訊，而其功能包含了地圖展示，重要地標、門

牌號碼、交叉路口、地點查詢等有關地理資訊

的相關服務，目前有許多電子地圖的服務網站

如 UrMap、Google map 等，而 Google map 更

是最廣泛被人們所使用的。 

Google map是Google所提供的一項服務，

可讓使用者透過瀏覽網頁的方式觀看電子地

圖，只要輸入地址、路名或關鍵字即可查詢想

要到達的地點並且規劃路線，此外也可查詢商

家的位置以及聯絡資訊，而近年來隨著資訊不

斷的進步，Google map 整合了道路路線、路況

以及大眾運輸工具的路線，使得使用者可以透

過此平台取得許多資訊。 
無線網路的蓬勃發展也促使 Google map

能有更多運用，人們可以透過手機或者汽車上

的導航裝置皆可與 Google map 做連接，並取得

所需的地理資訊，企業也可透過 Google map
所提供的 API 開發自己想要的地圖平台，此

API 含有許多地圖所需用到的功能，其中包含

了以滾輪縮放地圖大小、街景瀏覽、路線規劃、

地址搜尋、經緯度查詢、地圖標記等，讓開發

者可自行依其需求實現想達到的目的。 
 

3. 方法 
 

3.1 整體架構 
 

道路錄影調閱
推薦系統

一般使用者 管理者

瀏覽攝影機拍攝
畫面

攝影機管理地圖標記 車輛追蹤

 
圖1 整體架構圖 

 
本系統主要可分為一般使用者與管理者

系統，如圖 1 所示，基於安全問題考量，一般

使用者只能觀看首頁的地圖上的攝影機畫面，

而管理者有以下三項功能。 
（1）地圖標記：管理者可進入管理頁面，管

理目前在地圖上現有的標記點，可新增標記點、

移除標記點、變更標記點狀態（變更為攝影機

節點、路口參考點）。此標記節點（可為攝影

機節點或路口參考點）資訊存回資料庫，以供

管理與建立拓蹼時使用。 
（2）攝影機管理：可觀看建立好之邏輯道路

攝影機拓蹼，透過此系統，當我們搜尋攝影機

資訊時，發現某一台攝影機有拍攝到追蹤目標，

此系統即會推薦接下來該觀看哪幾台攝影機

之拍攝畫面。 
（3）車輛追蹤：進入追蹤頁面，將可觀看所

有排序好的攝影機畫面，從此挑出自己想觀看

的畫面，並於此頁面進行車輛追蹤。 
 
3.2 在 Google Map 上管理標記點 
 

為了達到較為視覺化的運用，我們在

Google Map 上標記路口與道路攝影機的位置

資訊，並且擁有新增、刪除與修改管理功能。

透過此標記點的功能可有效的管理道路攝影

機所回傳的資訊，並且進一步的達到錄影調閱

推薦的功能。 
透過我們設計的系統可以取得道路攝影機

（如圖 2 中的紅點）以及路口的資訊（如圖

2 中的藍點）。 
 

 

圖2 地圖標記功能之展示 

 
當路口與路口之間有安裝攝影機時，我們

也可以從此頁面新增攝影基地點相對應之標

記點於 Google Map 上，若新增錯誤時或是攝

影機壞掉時，我們可以先點擊該點，再點擊刪

除的按鈕，即可將該標記點刪除。而監視器拓

樸與道路拓樸也會隨著新增與刪除而改變。 



3.3 邏輯攝影機拓蹼建立流程 
 

透過我們設計的方法可依據真實道路環境

的因素去建立我們的邏輯道路攝影機網路拓

蹼如圖 3，圖 4 為我們建立邏輯道路攝影機拓

蹼之流程，由於 Google Map API 裡本身並沒有

提供建立拓樸的程式碼，所以我們是透過了它

所擁有的畫線的 API 搭配我們設計的方法，將

有鄰近關係之攝影機透過畫線程式逐一連接

起來，建立起我們在 Google Map 上的邏輯道

路攝影機拓樸。 
 

 
圖3 邏輯道路攝影網路拓蹼建立示意圖 

 

將某一個攝影機節點設為
基準節點

與基準點相連

建立邏輯拓蹼

判斷其鄰近節點
為何？

路口

攝影機

將未設為基準節點之攝影機節點
設為基準節點

 
圖4 攝影機拓蹼建立流程 

 
由於我們想設計一個好的管理系統去管

理攝影機所回傳的資訊，並透過此系統去追蹤

可疑車輛，要達到此功能，我們必須先得知攝

影機的鄰近攝影機有哪些，才能循著道路快速

的做搜尋。而要確定攝影機與攝影機之間的鄰

近關係，最快的方式就是建立起它們之間的拓

樸，透過了電子地圖所提供的道路資訊，我們

僅能知道攝影機定位的位置，但這個地圖並不

能自行判斷ㄧ台攝影機它鄰近的攝影機為哪

些，所以我們設計的演算法主要為建立出攝影

機與攝影機之間的拓樸。 

為了確定攝影機的鄰近攝影機是較近的

並且是確實可透過道路走到該位置的，我們希

望透過路口的資訊當作參考點去做判斷，所以

我們所要建立的拓樸有兩種，一種是包含路口

資訊的道路拓樸，另一種則為我們實際要用來

管理並且進行目標追蹤的道路攝影機拓樸，而

其最終的目的為對道路上所有的攝影機做一

有效的資源管理，使這些道路攝影機所拍攝到

的資訊能有更好的應用。 
圖 5 為道路拓蹼，此為一開始即建立好用

來當我們在建立攝影機與鄰近攝影機之間的

邏輯關係時，需要判斷此鄰近攝影機為最接近

且有實際道路可抵達，所以建立此道路拓蹼做

為我們判斷的依據。 
 

 
圖5 實際道路攝影分佈 

 
圖6則是我們實際用來做追蹤用之邏輯道

路攝影機拓蹼，透過此建立好之拓蹼，當我們

在搜尋到某一攝影機有拍攝到該目標車輛時，

即可迅速知道接下來要搜尋哪一台攝影機，藉

此達到快速追蹤的效果，並且由於以真實道路

環境去設計，將可貼近車輛實際行進之路線，

使整體追蹤的過程更加準確。 
 

 

圖6 邏輯道路攝影機拓蹼 

 



3.4 追蹤可疑車輛 
 

當我們想追蹤可疑車輛時，追蹤過程如圖

7 所示，當開始追蹤時，會先以事發地點附近

的攝影機當作開始搜尋的地方，此系統可提供

調閱者觀看該攝影機所拍攝的畫面之中是否

有目標車輛，如果有拍攝到即接著觀察此系統

所推薦的該攝影機之鄰近攝影機所拍攝之影

像，如果目前觀看的這台攝影機所拍攝之影片

沒有拍攝到目標，即觀看其他鄰近攝影機，直

到所有鄰近攝影機都調閱完畢，如果所有鄰近

攝影機都沒有搜尋到該目標車輛時，即表示該

車輛正在前往最後出現的攝影機的鄰近攝影

機的路上，此時就回報這些鄰近攝影機，通知

警方到場圍捕。 

 

將事發地點附近的攝影機
設為追蹤點

推薦鄰近攝影機

影像

追蹤可疑車輛

觀看是否有

拍攝到目標？

回報目前攝影機之

鄰近攝影機

觀看其他

鄰近攝影機

觀看是否所有

鄰近攝影機皆

搜尋完畢？

YES

NO

YES

NO

將此攝影機設為

追蹤點

 

圖7 追蹤可疑車輛之流程 

 
所以當事件發生時，如圖 8 所示，使用此

系統即可依照與攝影機編號相對應的標記點，

點擊該標記點後，並按下設為事發點的按鈕，

即可將該標記點設為事發點，並開始調閱影

像。 
而地圖上的圖標可更改為事發點的標記

圖樣，然後依照拓樸與它有關聯的攝影機進行

連線。而右邊表格為目前事發時的即時攝影機

影像。當管理者在事發附近的某一台攝影機的

拍攝畫面中發現要追蹤的目標時，管理者可將

該影像編號相對應的標記點設為發現目標點，

而旁邊表格中的攝影機影像則會更新成最後

發現目標的攝影機影像，並且推薦此攝影機之

鄰近攝影機影像給管理者繼續進行搜尋，直到

觀看所有鄰近攝影機所拍攝的影像都沒有發

現目標物為止。 

 

 
圖8 實際追蹤車輛之功能展示 

 
4. 結論 

 
透過我們所設計的道路攝影機拓蹼，可有

效的建立起攝影機與攝影機之間的鄰近關係，

如此即可有效的管理攝影機的資訊。當我們在

追蹤目標時，只要觀察到某一台有拍攝到該目

標物的攝影機，只要繼續觀察該攝影機的鄰近

攝影機，再繼續循序往下搜尋最終即可找到該

目標物最後可能出現的位置，通報警方到場圍

捕。相較以往一台一台查找的搜尋方式，我們

的方式將較為便捷，節省人力物力與時間。 
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